


















































































































































































































































































































































































































用 ＯＳ$‐し＄ＱＬﾉ112百ziiri 蝋擬８1-Ｊ７蛾 ０ 悪悪=＝霊＝き＝一幸ニーーーニ＝田=F＝＝=缶汪令１ ＯＢＯＯ８５Ｏｕ９００３５１ｐＯ１Ｄ５Ｌ１０Ｚﾉﾍ)α=00ｍＰＩ７－，Ｆ ７－，Ｆ
=>,二 ≦i;べ>‘ 扣鋸
加
頭
”
鱈
旧
５
０
率
、
碩
犯
頤
、
０
０
０
０
０
０
．
Ｎ
！
ど
の
Ｉ
C（
"Z”:`:〃;〃;/７６';〃『
FigETUtedvibrationsystemwithtwopendulums
dynamicvibrationabsorber ～錘…
ＯＢＯｑＢ５０ｇＯＯＳ５０ｎＯ１､051.1o
ｚ
0ＢＯＯ･Ｂ５０ｏｇＯＯｇＳ１ｐＯ１､0５１．１０
実際の振動系では，振動はいつも重力方向とは
限らないしたがって，振り子式動吸振器系が傾
斜した場合の制振特性の変化について調べること
は重要である．本論文では，主系にパラメトリッ
ク励振と共振をそれぞれ付加した２種類の単振り
子式動吸振器系の制振特性を調べた上で，その利
点を考慮したパラメトリック励振と共振の二つの
振り子を持つ混合型の双振り子式動吸振器を提案
した．その系の力学モデルを図６に示す．
系の無次元方程式は以下で示される．
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ｌ)振り子のカオス運動および回転運動までを含
む強い非線形パラメトリック振り子式動吸振器シ
ステムの制振特性を，数値解析により明らかにす
ると共に，主系応答の平均振幅を最小にする最適
な系パラメータを数値計算により求めた．
２)調和バランス法を用い，高次近似を含む２自
由度動吸振器系の近似解法を検討した．その近似
解法により，パラメトリックな振り子式動吸振器
の応答特性を明らかにし，数値計算結果と比べて
方法の有効性を確認するとともに，簡単に解の特
性を明らかにすることができることを示した．
３)傾斜した振動系に対する振り子式動吸振器の
制振特性を調べた．単振り子式動吸振の制振特性
の分析により,パラメトリック励振と共振の二つ
の振り子を持つ混合型の双振り子式動吸振器を提
案し，系の制振特性を，数値解析により明らかに
して,主系の制振特1性が改善されることを示した．
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6.結言
以下，本研究で得られた結果をまとめた．
学位論文審査結果の要旨
平成１４年１月２３日に第１回の学位論文審査委員会，平成１４年１月２８日に口頭発表会ならびに第２回学
位論文審査委員会を開催し，以下の通り判定した。
急速に高速化，高精度化が進む機械システムにおいて，適切な制振システムの開発は重要な課題である。
本研究は，制振システムの中でも，コストパフォーマンスの高い受動的制振器である振り子型動吸振器を取
り上げ，数式とシミュレーションにより非線形大振幅領域まで考慮した特性解析および最適パラメータ決定
を行うとともに，新しい考え方によるシステムを提案し，動吸振器設計のための有用な資料を得たものであ
る。
まず，系の振動方向が重力方向と一致するパラメトリック励振の発振を利用した動吸振器について，振り
子の大振幅，回転，カオス振動など非線形領域を含む数値シミュレーションにより，応答特`性を明らかにす
るとともに，動吸振器としての最適パラメータを求めている。また，調和バランス法による近似解を求め，
パラメトリック振動発生条件を明らかにするとともに，解特性を簡便に分類する特性式を導いている。さら
に，傾斜した系にパラメトリック励振方式と共振方式を適用した場合の制振特性を明らかにするとともに，
広範囲に変化する傾斜角に適応するシステムとして両者を併用した双振り子式動吸振器を提案し，特性が改
善されることを明らかにしている。
以上，本研究は動吸振器設計に際して重要な貢献をなすものであり，工学上有用な知見を得たものと認め
られる。よって本論文は博士（工学）の学位に値するものと判断する。
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